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Abstract:Nowadays 3D scene labeling has become a hot topic in the reform of machine learning，photogrammerty，computer
vision，etc． Ｒoad facility semantic labelling is vital for large scale mapping and autonomous driving systems． This paper
proposes a new method for semantic tagging of road facilities based on logical relationships and functionality． We first
summarize the relevant feature symbols and rules for road facilities，and then we semantically tag the point cloud data
according to the defined rules． Based on the method proposed by us，a detailed explanation of road point cloud data in a
medium-sized city in China is conducted． 93% of rod-shaped objects are correctly extracted and correctly identified． For
attachments to rod-shaped objects(such as lamp heads，traffic signs，etc．) ，they are basically correctly identified and effec-
tively marked． Compared with the improved ＲANSAC algorithm，our framework provides a more promising solution to auto-
matically map road furniture at a detailed level in urban environments．





















述了点云中用于识别结构的几种技术． Fischler 等［2］引入一种相当经典的算法－ＲANSAC(random sample
consensus) ，该方法是模型拟合的最新技术，许多后续的成果都继承了这种初始算法，对点云数据中的异常值
甚至具有高度的鲁棒性［3－4］． Pu等［5］提出了基于 percentile函数的方法，从道路动态管理研究的 MLS数据中
识别杆状结构． 与 Pu类似，Ｒiveiro［6］和 Li［7］等采用形状信息来识别交通标志，在原有的基础上加上反射信息







五类． Ｒoss等［15］利用信息传递算法来学习和预测点云的标签． Xiong 等［16提出了一个序列预测器来进行
三维场景分析． Velizhev等［17］提出了一种基于隐式形状模型(implicit shape model，ISM)的自动定位和识





















































Table 1 Examples of attached components
路灯 交通标志 路牌 交通信息标志 交通信号灯
为了识别道路设施的组成部分，本文采用基于交通法规的通用规则进行表示，根据《城市道路交通设




与垂直杆相连的路灯(Ｒ1) :相对高度大于阈值 Hsl，且在该杆顶部，则该组件将是路灯． Hsl是识别路灯





面积小于 Ats，比例(高度对长度)接近于 1，高度和长度之比大于 Ｒ ts，则该部件就是交通标志． GB 50688－
2011中规定主干道交通标志大小为 1．5 m×0．45 m，次干道为 1．2 m×0．36 m．
与垂直杆相连的路牌 /方向标志(Ｒ3) :组件面积小于 Ass，比例小于 Ｒss，其余与交通标志相同． 大小比
例用于区分路牌与其他交通标志．
与垂直杆相连的交通信息标志(Ｒ4) :组件面积大于 max(Ats，Ass) ，且无大小比率之外的限制，条件与
交通标志相同．
与垂直杆相连的交通信号灯(Ｒ5) :若一个组件与垂直杆相连，且不是平面的(特征值 λ 不满足 λ0≥
λ1≈λ2) ，相对高度小于 Hsl，则该组件为红绿灯．
与水平杆相连的路牌 /方向标志(Ｒ6) :路牌或方向标志的特征是相对角度是垂直的，其面积小于 Ats，
高度与长度之比小于 Ｒss，大于 Ｒ ts ．
与水平杆相连的交通信息标志(Ｒ7) :组件面积大于 max(Ats，Ass) ，且无尺寸比的限制，条件与路牌相同．











中等城市． 数据采集系统是 Optech LYNX，它包括两个安装在移动车辆后部的激光扫描仪． 该数据集包括
不同类型的道路设施:覆盖约 1．25 km2 的主干道街景，以及约 0．43 km2 的次干道道路景观． 数据集中主干




集中最高的 F1 值(统计学中用来衡量分类模型精度的一种指标，同时兼顾准确率和召回率) ，自动获得最
有利的参数组合． 训练过程旨在调整对本文定义的规则做出反应的敏感参数． 图 4 为通过分类器进行训
练的正负训练样本，这些参数是附件的相对高度和附件的反射值． 在主干道数据集中，高度阈值和反射率
阈值被设置为 2．4 m和 65． 在次干道数据集中，高度阈值和反射率阈值被设置为 3．4 m和－4． 本文算法中
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图 3 主干道与次干道相应数据比较
Fig. 3 Data comparison between primary and secondary roads
图 4 以路灯为例的训练样本
Fig. 4 A training sample for street lamps
图 5 本文方法与改进的随机采样一致性算法道路设施的解译比较
Fig. 5 Ｒesult comparison on road scene
图 6 主干道标注示例
Fig. 6 Annotation example of trunk road data
图 7 次干道标注示例
Fig. 7 Annotation example of secondary road data
3．3 分析
为评估本文所提出的城市物体检测方法的性能，将实验数据集中语义标记的道路设施与手动标记的








Table 2 Quantitative results of our method
对象 路灯 交通灯 交通标志牌 树木 围栏 汽车 分类总量 准确率 /% 召回率 /%
路灯 186 0 2 9 0 0 197 94．4 93．9
交通灯 2 157 2 5 0 0 166 94．6 95．2
交通牌 2 1 227 3 0 0 233 97．4 98．3
树木 148 56 50 2 583 0 0 2 837 91．0 91．0
围栏 1 0 0 0 43 2 46 93．5 95．6
汽车 0 0 0 0 15 294 309 94．2 92．2





Table 3 Performance comparison between the proposed method and others
改进的随机采样一致性算法
准确度 /% 召回率 /%
本文方法
准确度 /% 召回率 /%
路灯 90．6 91．4 94．4 93．9
交通信号灯 89．2 90．2 94．6 95．2
交通标志牌 86．3 84．2 97．4 98．3
总体精度 /% 87．8 93．3
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